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MECCANICA DEGLI AZIONAMENTI
Presentazione11: Oleodinamica
Vantaggi: Limiti:
• potenza/ingombro , potenza/peso 
• capacità di regolazione e controllo 
• rendimenti inferiori
• apparati complessi e costosi per la 
sincronizzazione rigorosa dei movimenti
• precisione dei movimenti limitata a causa 
della comprimibilità del fluido e della 
variazione della viscosità con la temperatura      
Richiami Meccanica dei Fluidi
Circuito elementare
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